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‐車道間、電車‐ホーム間の移動を想定し、100mm の段差昇降動作を利用者 1 人で実現す
る手法を提案する。車いすは車輪半径や車輪荷重から、利用者 1 人で高い段差を昇ること
が困難である。段差降下動作では、車いすがそのままの姿勢で段差に接近する場合前輪が
脱輪し、その結果利用者が前方に投げ出される。本研究では、段差昇り動作として、5輪構
造の安定性を応用し、前輪、大車輪を段差の直前で順次浮上させるとともに、駆動輪は段
差の壁面に接触させながら踏破する手法を提案する。段差降下動作では、前輪の浮上姿勢
を応用し、大車輪から段差の下に着地することで前傾姿勢を回避した動作を実現する。上
記で構築した電動化装置を改造し、車輪浮上動作による段差昇降動作を実現するための電
動化装置を開発する。この装置により 100mmの段差昇り動作、および前傾姿勢を回避した
段差降下動作を実現するために必要な電動化装置の設計条件を確認する。また、この装置
を利用し、車輪浮上動作に必要な力の計算、および段差降下動作における動力学モデルを
構築する。試作機の開発後動作実験を行い、利用者 1 人で段差昇降動作が実現できること
を確認する。また、段差降下動作において導出したモデルとの比較を行うことでモデルの
有効性を検証する。 
最後に、上記で提案した段差昇降動作について半自動化システムを開発する。ここでは、
利用者による複数のモータの動作切り替えを伴う操作の複雑化を回避し、操作 1 つで各一
連の動作を実行する半自動化アルゴリズムを構築する。レーザセンサを使用し、車いすの
正面に存在する段差の位置と高さ、および車いすの傾斜角度を認識するための段差検出シ
ステムを開発する。この計算結果を利用し、各車輪が段差に接近あるいは通過したことを
判定し、段差昇降動作における各工程を切り替える条件式を導出する。動作実験により、
車いすが制御式に基づいた動作を行いながら段差昇降動作を実現できることを確認する。 
